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Werk groot robot-"foundation-modelle” werklik
beter? 'n Versigtige antwoord — beskeie ja, en die

° ° A °
meeste studies kan nie sé nie

Die Toyota Research Institute het "large behavior models” opgelei — robot-policies vooropgelet
op ~1 700 uur uiteenlopende manipulasiedata — en dié teen van-nuuts-af opgeleide eentaak-
policies getoets met ongewone strengheid: blinde, gerandomiseerde proewe met groot steekproef
(~1 800 werklik, meer as 47 000 in simulasie) met werklike statistiek. Nd finetuning per taak het
die groot modelle gemiddeld beter gevaar, ongeveer 3-5x minder taakspesifieke data benodig
en was robuuster by verskuiwende toestande; die prestasie het gelykmatig gestyg met meer
vooropleidingsdata. Maar sonder finetuning het hulle eentaakmodelle nie konsekwent geklop nie,
verskeie effekte was klein genoeg dat net die groot steekproewe hulle onthul het, en 'n alledaagse
datanormalisering-keuse het meer getel as die argitektuur. Dit is gematigde steun vir die rigting van
die robot-foundation-modelle — geen universele robot, geen zero-shot-generalis, geen “emergente
sprong” nie — plus ’n gepunte waarskuwing dat 'n groot deel van die robotika moontlik ruis meet.
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'n Robotartikel waarvan die werklike onderwerp eerlikheid

1S

Robotika is midde-in 'n stormloop na grondslagmodelle. Die idee, geleen by taal- en beeld-KI, is
verleidelik: in plaas daarvan om 'n robot taak vir taak op te lei, lei jy een groot gedragsmodel (large
behavior model, LBM) op 'n enorme, uiteenlopende versameling demonstrasies op, en kry jy 'n stelsel
wat breed bekwaam is en vinnig aanpas. Die geesdrif — en die belegging — is enorm. Die opskrif
skryf homself: universele robotbreine is hier.

Hierdie artikel, van die Toyota Research Institute, is juis interessant omdat dit weier om daardie
opskrif te skryf. Sy werklike bydrae is nie 'n windmakeriger robot nie. Dit is 'n nugter blik op 'n
bedrieglik eenvoudige vraag — werk die grootmodel-benadering werklik beter, en hoe sou ons dit hoege-
naamd weet? — beantwoord met 'n mate van statistiese sorg wat, volgens die outeurs se eie erkenning,
ongewoon is vir die veld. Die resultaat is 'n werklik nuttige “ja, maar” en 'n waarskuwing dat 'n groot
deel van die robotika moontlik ruis meet.

Large behavior models: wat word vergelyk?

Die belangrike figuur is nie 'n robot-glansfoto nie, maar die evaluasiepyplyn.

eentaak-basislyn Large behavior model
van nuuts af op een taak oplei baie take, dan een fyn-instel

datastel van een taak

~1 700 uur uiteenlopende
demonstrasies

finetune op teikentaak

meer taakspesifieke data nodig

3-5x datadoeltreffendheidswins
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Dieselfde blinde toetsopstelling

gerandomiseerde A/B-proewe + statistiek

blinde operateur lukrake volgorde
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1 * nie zero-shot nie; geen universele robot nie; geen emergente sprong nie
)
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Albei benaderings loop deur dieselfde blinde, gerandomiseerde evaluasie. Die artikel se bewering is nie dat
grondslagmodelle vir robotika sonder taakspesifieke fyninstelling (zero-shot) algemene oplossers is nie, maar
dat vooropleiding die datadoeltreffendheid en robuustheid kan verbeter wanneer 'n mens versigtig meet.
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Wat die outeurs gedoen het

Hulle het LBM’s in 'n bepaalde, konkrete sin gebou: diffusiegebaseerde visuomotoriese beheer-
strategieé ('n Diffusion Transformer wat kamerabeelde, 'n kort taalopdrag en die robot se eie gewrig-
stande lees en in kort sarsies motorbevele teen 10 Hz uitgee). Dié is vooraf opgelei op ongeveer 1
700 uur se robotdemonstrasies — meer as 500 verskillende, intern versamelde take plus openbare
datastelle — en toe vir afsonderlike take fyn ingestel. Die vergelyking is deurgaans met 'n van nuuts
af opgeleide eentaak-beheerstrategie wat net op daardie een taak se data berus.

Die hart van die artikel is egter die evaluasie, wat die outeurs as die eintlike resultaat behandel. Om
hulleself nie te bedrieg nie, het hulle gebruik:

Blinde, gerandomiseerde A/B-toetse in die werklike wéreld — die persoon wat die robot bedien
het, het nie geweet watter beheerstrategie getoets word nie, en die volgorde was lukraak.
Beheerde, herhaalbare beginvoorwaardes — die operateurs het die toneel voor elke poging teen
‘n beeldoorlegging gepas.

Groot getalle pogings — 50 werklike deurlope per taak, per beheerstrategie, per toestand; 200
per taak in simulasie. In totaal: omtrent 1 800 blinde werklike deurlope en meer as 47 000
simulasiedeurlope.

Behoorlike statistiek — Bayesiaanse skattings van die slaagkans en paarsgewyse hipotesetoetse
met korreksie vir meervoudige vergelykings, in plaas daarvan om oorvleuelende foutstawe met
die oog te oordeel. Hulle het selfs 'n gehaltebeheer op 'n kwart van die deur mense beoordeelde
pogings gedoen om die beoordelingsfout te meet.

[video pending]

Regstreekse vergelyking van modelle wat 'n ontbyttafel dek: (links) eentaak-basislyn en (regs) LBM. Albei
video's speel teen 1x-spoed. Dit is een geévalueerde taak, geen bewys van universele outonomie nie.

Hierdie masjinerie is die punt. Die hele artikel is 'n argument dat jy sonder dit 'n werklike verbetering
nie van geluk kan onderskei nie.

Wat hulle gevind het

Fyn-ingestelde groot modelle klop van-nuuts-af opgeleide eentaakmodelle — gemiddeld. Saamgevoeg
oor die take heen het 'n LBM wat vooraf opgelei en toe vir 'n taak fyn ingestel is, betroubaar 'n van
nuuts af opgeleide beheerstrategie vir daardie selfde taak oortref, in simulasie sowel as die werklike
weéreld, en die skeiding was statisties beduidend. Op afsonderlike take was die fyn-ingestelde LBM in
byna elke geval statisties net so goed of beter as die van nuuts af opgeleide (3/3 werklike take, 15/16
simulasietake).

Die grootste, duidelikste wins is datadoeltreffendheid. 'n Fyn-ingestelde LBM het die prestasie van
die van nuuts af opgeleide behaal met ruweg 3-5 x minder taakspesifieke data. By een werklike taak
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(om ’n ontbyttafel te dek) het 'n LBM wat met net 15% van die demonstrasies fyn ingestel is, 'n van
nuuts af opgeleide beheerstrategie geklop wat op 100% daarvan opgelei is.

Vooropleiding help die meeste wanneer die toestande verskuif. Toe die toetsomgewing doelbewus
van die opleidingstoestande laat afwyk is — 'n verskuiwing in die dataverspreiding (distribution
shift) — het die fyn-ingestelde LBM se voordeel gegroei. In een simulasiestel het dit die van nuuts
af opgeleide model onder normale toestande statisties op 3 van die 16 take geklop, maar onder ver-
skuifde toestande op 10 van die 16. Aangesien werklike ontplooiings altyd van die opleidingstoes-
tande wegdryf, is hierdie robuustheid waarskynlik die prakties belangrikste bevinding.

Meer vooropleidingsdata het gehelp, gelykmatig. Die prestasie het gestadig gestyg namate hulle
vooropleidingsdata bygevoeg het — met geen skielike sprong in vermoé by die getoetsde skale nie.
Nuttig, voorspelbaar, ondramaties.

Maar die verhaal van ’'n algemene model sonder fyninstelling het nie standgehou nie. 'n LBM
wat vooraf opgelei maar sonder taakspesifieke fyninstelling (zero-shot) gebruik is, het eentaak-
beheerstrategieé nie konsekwent geklop nie. Een netwerk kon baie take gelyktydig doen, maar die
droom dat 'n mens bloot 'n opdrag hoef te gee, is hier nie bewaarheid nie; die outeurs skryf 'n deel
hiervan toe aan die broosheid van hul klein taal-enkodeerder.

En die winste was klein genoeg om maklik oor die hoof gesien — of vervals — te word. Baie van
die effekte het eers met die groter-as-gewone steekproewe en versigtige toetse sighaar geword. Die
outeurs stel dit reguit dat, gegewe die grootte van die effekte en die ruis, daar ’'n aansienlike risiko is
dat baie robotika-artikels statistiese ruis meet. Hulle het ook gevind dat 'n alledaagse keuse — hoe
die data genormaliseer word — die resultate sterker beinvloed het as argitektuurveranderinge, en dat
‘n normalisering-fout in die vooropleiding eers nd die evaluasies voltooi was, aan die lig gekom het.

Wat dit waarskynlik beteken

Die verdedigbare lesing: grootskaalse vooropleiding op uiteenlopende robotdata is 'n werklike,
waardevolle bestanddeel — dit verlaag die databehoefte per nuwe taak en maak beheerstrategieé
robuuster wanneer die wéreld nie by die opleiding pas nie. Dit ondersteun werklik die rigting waarop
die veld wed. Maar die winste is beskeie en voorwaardelik (hulle word meestal eers nd fyninstelling
sigbaar en is die duidelikste wanneer al die take saam beskou word en wanneer toestande afwyk),
nie die aankoms van ’'n klaar-vir-gebruik universele robot nie.

Die stiller, belangriker betekenis is metodologies. Die artikel is in werklikheid 'n meetstok: dit wys
hoeveel bewys dit werklik verg om 'n betroubare bewering oor 'n robot se beheerstrategie te maak,
en impliseer dat 'n groot deel van die gepubliseerde geesdrif op te min berus. Dit is 'n regstelling wat
die veld nodiger het as nog 'n model.
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Wat dit nie bewys nie

Dit is nie 'n universele robot nie. Die winste is aangetoon vir 'n bepaalde argitektuur (diffusiege-
baseerde beheerstrategie€), per taak fyn ingestel, in beheerde omgewings, uit demonstrasies wat
op afstand bestuur is — nie 'n outonome robot wat willekeurige nuwe take op bevel doen nie.

Dit valideer nie gebruik sonder taakspesifieke fyninstelling (zero-shot) nie. Sonder fyninstelling
het die groot model die eentaak-basislyne nie konsekwent geklop nie.

Dit is geen bewys van 'n skielike ontluiking van vermoé nie. Skalering het die prestasie gelyk-
matig verbeter; daar is hier geen diskontinuiteit wat verhale van “en toe het dit skielik bekwaam
geword” ondersteun nie.

Die syfers is relatief en laboratorium-gebonde. Die absolute slaagkoerse is doelbewus op ~50%
ingestel om vergelykings sensitief te maak; hulle is geen maatstaf vir werklike betroubaarheid
nie, en die werk is een argitektuur uit een laboratorium.

Dit besleg nie waarom 'n beheerstrategie slaag of misluk nie, en verskeie spesifieke take waar die
groot model slegter was, word gerapporteer maar nie verklaar nie.

Dit sé niks oor veiligheid, outonomie of ontplooiing buite die evaluasie-opstelling nie.

Hoe sterk is die getuienis?

Vir die kern-vergelykende bewerings — fyn-ingestelde LBM’s klop van-nuuts-af-basislyne wanneer
die take saam beskou word, benodig verskeie kere minder data en is robuuster wanneer die dataver-
spreiding verskuif — is die getuienis sterk ¢n ongewoon goed beheer: blind, gerandomiseer, groot
steekproef, statisties getoets, met 'n GV-deurloop oor die beoordeling. Dit is die seldsame geval waar
die metodologie deeglik genoeg is om die kernafleidings byna teen sigwaarde te aanvaar.

Die eerlike voorbehoude word deur die outeurs self geopper. Hul foutstawe vang die willekeur van die
evaluasie, maar nie dié van die opleiding nie — lei dieselfde model twee keer op en jy kan 'n merkbaar
ander beheerstrategie kry, en daardie variasie sit nie in die statistiek nie. Werklike take het elk 50
pogings gehad, genoeg om middelmatige effekte te betrap maar geneig om klein effekte te mis. Die
taalkondisionering het 'n beskeie enkodeerder gebruik, so bewerings oor “sé die robot net wat om
te doen” mag by groter stelsels anders uitwerk. En daar is die openhartige bekendmaking van 'n
normalisering-fout wat agterna ontdek is. Niks hiervan laat die hoofbevindinge sink nie, maar dit is
presies die soort ding wat die veld volgens die artikel gewoonlik eenkant toe skuif.

‘n Bronverwysing, in dieselfde gees: hierdie verduideliking berus op die outeurs se voordruk. Ons
kon nie die in die tydskrif gepubliseerde weergawe verkry nie, en het dus nie vir veranderinge tussen
voordruk en gepubliseerde teks nagegaan nie.
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Waarom dit saak maak

“Grondslagmodelle vir robotika” is 'n uitdrukking soos gemaak vir oorbewering, en 'n studie soos
hierdie is maklik in albei rigtings verkeerd te lees — as triomfantelike “dit werk!” of as afwysende “dis
hype”. Die akkurate lesing is nuttiger as albei: vooropleiding op uiteenlopende data lewer werklike,
meetbare, maar matige voordele — hoofsaaklik minder data per taak en meer robuustheid — en die
pad verbeter voorspelbaar met skaal.

Die dieper rede waarom dit saak maak, is dat die artikel sy strengheid op sy eie veld rig. Deur te wys
dat die werklike effekte klein genoeg is om onder slordige evaluasie te verdwyn, en dat 'n vervelige
keuse soos datanormalisering 'n slim nuwe argitektuur kan oortref, voer dit aan dat 'n groot deel
van die vordering in robotleer steviger meting nodig het voordat dit geglo mag word. 'n Artikel wat
sy geloofwaardigheid bestee om die verskil tussen 'n resultaat en 'n wens te polisieer, doen iets
seldsamer — en waardevoller — as om 'n ranglys aan te voer.

Kortliks

Navorsers by die Toyota Research Institute het groot gedragsmodelle (large behavior models, LBM’s)
opgelei — diffusiegebaseerde robotbeheerstrategie€, vooraf opgelei op ~1 700 uur uiteenlopende
manipulasiedata — en dié teen van-nuuts-af opgeleide eentaak-beheerstrategieé getoets met 'n onge-
woon streng protokol: blind, gerandomiseer, groot steekproef (~1 800 werklike en meer as 47 000
simulasiepogings), met werklike statistiek. N4 fyninstelling per taak het die groot modelle oor die
take saam betroubaar beter gevaar, ongeveer 3-5x minder taakspesifieke data benodig, en was
robuuster wanneer toestande verskuif het, met die prestasie wat gelykmatig gestyg het namate die
vooropleidingsdata gegroei het. Maar sonder fyninstelling het hulle eentaakmodelle nie konsekwent
geklop nie, verskeie effekte was klein genoeg dat net die groot steekproewe hulle onthul het, en
‘n alledaagse datanormalisering-keuse het meer getel as die argitektuur. Dit is deeglike, gematigde
steun vir die rigting van grondslagmodelle vir robotika — geen universele robot, geen algemene robot
wat sonder taakspesifieke fyninstelling werk nie en geen skielike sprong in vermoé nie — plus 'n
gepunte waarskuwing dat 'n groot deel van die robotika moontlik ruis meet.

Nugtere beoordeling

Wat die artikel wys: Met 'n streng, blinde, statisties kragtige evaluasie (~1 800 werklike + meer as
47 000 simulasiedeurlope) oortref diffusiegebaseerde multitaak-beheerstrategie€ wat vooraf opgelei
en daarna fyn ingestel is (LBM’s) van-nuuts-af opgeleide eentaak-beheerstrategie€ wanneer die take
saam beskou word, behaal gelykwaardige prestasie met ~3-5x minder taakspesifieke data, en is
robuuster wanneer die dataverspreiding verskuif; die prestasie skaal gelykmatig met die vooropleid-
ingsdata.

Wat aanneemlik maar nie bewys is nie: Dat hierdie voordele na veel groter visie-taal-aksie-modelle
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oordra (hul taal-enkodeerder was klein); dat die gelykmatige skalering voortduur verby die getoetsde
databereik.

Wat dit nie wys nie: 'n universele robot of een wat sonder taakspesifieke fyninstelling werk (geen
fyninstelling — geen konsekwente voordeel nie); enige skielike sprong in vermoé€; verklarings vir spe-
sifieke taakmislukkings; werklike betroubaarheid in absolute terme (slaagkoerse is vir sensitiwiteit
naby 50% ingestel); enigiets oor veiligheid of outonome ontplooiing.

Vernaamste beperkings: Die statistiek vang die willekeur van die evaluasie maar nie dié van die
opleidingslope nie; 50 werklike pogings per taak kan klein effekte mis; een argitektuur en een labo-
ratorium; beskeie taal-enkodeerder; 'n datanormalisering-fout is nd die evaluasies gevind; ontleding
wat op die voordruk berus (gepubliseerde weergawe nie nagegaan nie).

Hoeveel vertroue behoort 'n algemene leser te hé? Baie dat multitaak-vooropleiding plus fynin-
stelling werklike, matige voordele gee — veral datadoeltreffendheid en robuustheid — en dat dié
ongewoon versigtig gemeet is. Baie dat dit nie 'n universele robot of 'n robot sonder taakspesifieke
fyninstelling is nie, en dat daar geen skielike sprong in vermoé is nie. Matig oor hoe ver die winste na
groter modelle skaal. En die moeite werd om ernstig op te neem: die outeurs se eie waarskuwing dat
die veld se effekte klein genoeg is dat onderbemeten studies ruis kan rapporteer. Gepaste houding:
gematigde optimisme oor die benadering, en gesonde skeptisisme teenoor robot-KI-resultate wat
hierdie soort statistiese onderbou kortkom.

Bronne

arXiv:2507.05331
https://arxiv.org/abs/2507.05331

Peer-reviewed version (not retrieved) — Science Robotics, 10.1126/scirobotics.aea6201
https://doi.org/10.1126/scirobotics.aea6201

Project page
https://toyotaresearchinstitute.github.io/1lbm1/


https://arxiv.org/abs/2507.05331
https://doi.org/10.1126/scirobotics.aea6201
https://toyotaresearchinstitute.github.io/lbm1/

	'n Robotartikel waarvan die werklike onderwerp eerlikheid is
	Wat die outeurs gedoen het
	Wat hulle gevind het
	Wat dit waarskynlik beteken
	Wat dit nie bewys nie
	Hoe sterk is die getuienis?
	Waarom dit saak maak
	Kortliks
	Nugtere beoordeling

